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小 野 貴 彦 . 石 原 正 ・ 猪 岡 光 , 第 3 1 回 制 御 理 論 シ ソ ポ ジ ウ ム ,  P P . 1 9 9 -
2 0 2 , 2 0 0 2
ビ ジ ュ ブ ル . サ ー ポ を 用 い た ソ フ ト ・ グ ラ ス ピ ン グ に つ い て
三 浦 郁 奈 子 ・ 猪 岡 光 , 第 4 5 回 自 動 制 御 連 合 講 演 会 講 演 論 文 集 ,  P P . 2 0 3 -




































An lnteⅡigentlterative Learning contr0Ⅱer Emulating Human lnte11igence for
Robotic systems
Muhammad Arif, Tadashilshihara and Hikaru lnooka, proceedings otthe
Eighth lnternational symposium on Art途Cial Life and Robotics, PP.305-
308,2003
Analysis ol Human walking Gait of Young and Elderly subjects using
Detrended Fluctuation Analysis Technique
Muhammad Arif, Yasuaki ohtaki, Tadashilshihara and Hikaru lnooka,














A u t o m a t i c  c l a s s i f i c a t i o n  o f  A m b u l a t o r y  M o v e m e n t s  a n d  E v a l u a t i o n  o f  E n e r g y
C o n s u m p t i o n s  u t i l i z i n g  A c c e l e r o m e t e r s  a n d  B a r o m e t e r
Y a s u a k i  o h t a k i ,  M i t s u t o s h i  s u s u m a g o ,  A k i h i r o  s u z u k i ,  K o i c h i  s a g a w a
a n d  H i k a r u  l n o o k a ,  p r o c e e d i n g s  o f  t h e  2 0 0 3  J S M E - n p / A S M E - 1 S P S
J o i n t  c o n f e r e n c e  o n  M i c r o m e c h a t r o n i c S  壬 o r  l n f o r m a t i o n  a n d  p r e d s i o n
E q U ゆ m e n t ,  P P . 1 4 5 - 1 4 6 , 2 0 0 3
S e l e c t i o n  o f  t h e  l n i t i a l  c o n t r 0 Ⅱ e r s  i n  D e s i g n  o f  t h e  c r i t i c a l  c o n t r o l  s y s t e m s
T a k a h i k o  o n o ,  T a d a s h i l s h i h a r a  a n d  H i k a r u  l n o o k a , 1 E E E  1 1 t h  M e d i t e r ・
T a n e a n  c o n f e r e n c e  o n  c o n t r o l  a n d  A u t o m a t i o n , 2 0 0 3
無 拘 東 計 測 装 羅 を 用 い た ル 常 牛 活 の 行 動 推 定
須 長 晋 一 ・ 大 瓏 保 明 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 東 北 支 部 第 3 8 期 総 会 講 演
会 i 1 1 演 論 文 集 ,  P P . 1 6 2 - 1 6 3 , 2 0 0 3
把 持 動 作 に お け る 指 先 の 接 触 力 と そ の 制 御
三 浦 郁 奈 子 ・ ヰ ・ , 沢 信 明 ・ 猪 岡 光 , 日 本 機 械 学 会 ロ ポ テ ィ ク ス ・ メ カ ト
ロ ニ ク ス 講 演 会 ' 0 3 講 演 論 文 集 , 1 P I - 3 F - D 6 , 2 0 0 3
加 速 度 積 分 に よ る 爪 先 軌 道 と 方 向 の 3 次 元 計 測
佐 川 頁 、 ・ 人 涜 保 明 ・ 猪 岡 光 , 第 4 2 回 Π 本 M E 学 会 人 会 論 文 集 ,  P 2 2 9 ,
2 0 0 3





書 評 ・ 紹 介
1 . な し
Ⅵ .
解 説 . 評 論 等 ( 新 聞 . 広 報 誌 等 で の 解 説 記 事 ・ 事 典 の 執 筆 等 )
1 . な し
Ⅶ .
そ の 他 ( 随 想 な ど )
1 . な し
( 平 成 1 5 年 9  河  9  H 現 在 )
